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TAO では S 式の特殊な形式を用い，言語の表層でのメッセージ伝達式の自然な融合を実現した。また，オブジェ



















最後に第 5 章では，本論文全体のまとめを行なっている。本研究では， Lisp マシン ELIS を開発し，そのマイク















よって，オブジェクト指向の性能を Lisp マシンとしての基準性能である Lisp 部の速度性能とほぼ同等にまで高め
円hu
た。また，オブジェクトの構造の管理情報や動作を記述するメソッド表などの内部情報を徹底したオンデ、イマンドで
作り出す方式によって資源の消費削減を行っている。ベンチマークや実際の応用プログラムによる総合的な評価も行
ない，融合したオブジェクト指向が実行速度および会話的プログラミングにおいて実用性をもつことを実証したD
さらに，オブジェクトに並行性を導入した。ロボットの各構成要素に対する処理を並行動作するオブジェクトに分
担させ，また，作業各部の戦略を並行オブジェクトとして実現する手法を提案し，それの実験システムを作成した。
そして，並行オブジェクト指向がロボットの段階的高機能化に有効であることを，典型的な組み立て作業の例を用い
て実証した。
以上のように，本論文は，高性能 Lisp マシンとその上のマルチパラダイム言語処理系の開発，そこでのオブジェ
クト指向の実現，並行オブジェクト指向への拡張とその応用について，多くの有用な成果を得たものであり，博士(工
学)の学位論文として価値あるものと認める。
